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PATENTANSPRUCHE 

1. Beladungssensorfur Fahrzeuge und AnhSngerJeder Art 
dadurch gekennzeichnet, 

daS Uberladungen und / oder richtige Beladungszustande optisch und akusttsch angezeigt werden 
konnen. 

Die Anzeige erfolgt in den Bereichen Systemkontrolle. und / oder normafer Beladungszustand. und / oder 
voll beladen ,und / oder Qberladen . und / oder einseitig beladen. 

Die Erfassung der zu messenden GroSe erfolgt an einem oder mehreren MeSpunkten, mittels einem oder 
mehreren Sensoren , 

insbesondere von : 

a) Lasersensoren in Verbindung mil geeigneten Verstarkungs- und Auswertegeraten be! der die Messung 
von Winkein proportional zur Krafleinleitung erfolgt, 

b) Lasersensoren die alte auf einen Gegenstand wirkenden Krafte in Ihrer Summe zur Anzeige brinoen 
( 360* Sensor ). 



2. Beladungssensor nach Anspnjch 1. bei der die Messung von Distanzwegen proportional zur 
Krafteinleitung erfolgt. 

3. Sensoren nach Anspruch 1 und 2 . bei dem der Laser zur Erhohung der Genauigkeit und / oder der 
Einbauvariante mit Hilfsmittein (Verstarkern , Splegein . Linsen .usw.) ausgestattet ist. 

4. Sensoren nach Anspruch 1 bis 3 die nicht in Fahrzeugen eingebaut sind. 

5. Sensoren nach Anspruch 1 bis 4 die in abgewandelter Form andere zu messende Groflen darsteilen 
konnen. 
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Beschreibung 

Beladungssensoren fur Fahrzeuge und Anh^nger jeder Art. 

Es ist bekannt, eine Beladung von Fahrzeugen und Anhangern Lt. aufgefuhrter Patente und 
Gebrauchsmuster zu ermitteln. DE 94 15 153 U1.GB 2 319 092 A. US 5170 366.US 3508623 FR 2666 891 
WO 97/43605, DE 38 40 1 12 C1, GB 2 222 265 A . DE 40 00 073 A1. 

Es ist auch bekannt, dali mittels Laser Entfemungen (z.B. Aufmessen von Raumen und Bauwerken) 
gemessen warden kannen und zum Stand der Technik gehoren. 

per im Patentanspruch 1 bis 5 angegebenen Erfindung liegt das Problem zugrunde. Sensoren zu finden die 
in der Lage sind ohne eigene direkte Kraftaufnahme und als Nachrustsatz ohne TUV Abnahme Fehler be! 
der Beladung von Fahrzeugen zu erkennen und die Oberschreitung des zul^ssigen Gesamtgewlchtes zu 
verhindern. 

Weiterhin liegt der im Patentanspruch 1 bis 5 angegebenen Erfjndung das Problem zugrunde, die optimale 
Auslastung und lastenmaCig gleichm^Sige Verteilung der Ladung zu erkennen. 
^ieses Problem wird durch die im Patentanspruch 1 bis 5 aufgefuhrten Merkmale 

ieladungssensor fur Fahrzeuge und Anhanger jeder Art 

dadurch gekennzeichnet, 

daS Oberiadungen und / oder richtige BeladungszustSnde optisch und akustisch angezeigt werden 
kdnnen. 

Die Anzeige erfolgt in den Bereichen Systemkontrolle, und / oder normaler Beladungszustand, und / 
Oder voll beladen ,und / oder uberladen , und / oder einseitig beladen. 

Die Erfassung der zu messenden GroSe erfolgt an einem Oder mehreren MeSpunkten .mittels einem 
Oder mehreren Sensoren . 

insbesondere von : 




a. Lasersensoren in Verbindung mit geeigneten Verstarkungs- und Auswertegeraten bei der die Messung 
von Winkeln proportional zur Krafteinleitung erfolgt. 

b. Lasersensoren die alle auf einen Gegenstand wirkenden Krafte in Ihrer Summe zur Anzeige bringen ( 
360* Sensor). » » \ 



- Beladungssensor nach Anspruch 1 . bei der die Messung von Distanzwegen proportional zur 
Krafteinleitung erfolgt. 

- Sensoren nach Anspruch lund 2 , bei dem der Laser zur Erhohung der Genauigkeit und / oder der 
Einbauvariante mit Hilfsmittein (Verstarkern , Spiegein . Linsen .usw.) ausgestattet ist. 

- Sensoren nach Anspruch 1 bis 3 die nicht in Fahrzeugen eingebaut sind. 

- Sensoren nach Anspruch 1 bis 4 die in abgewandelter Form andere zu messende Grolien darstellen 
kSnnen 



gelOst. 

A 



Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist im folgenden 
beschrieben. 



An einem Fahrzeug werden an geeigneten Stellen jeweils in RaclnShe,( Rahmen. Schwinge. Achse, usw.) an 
dehnen die Durchbiegung Proportional zur Beladung nacfiweisbar ist, Lasersensoren befestigt 



Fig. 1 Lasersensor Einbauvorscliiag 



F1 



I 




RAHMEN 




SENSOR 



F 
E 
D 
E 
R 




F 
E 
D 
E 
R 



Achse 




t 



F3 



Fig. 2 Laseraufbau „Entfernung" ohne Last nach Anspruch 
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Fig. 3 Laseraufbau „Entfernung" bei Belastung 
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Fig. 4 

Laseraufbau Winkel 360'' ohne Last Anspruch 1 





rinzipskizze 



Wenn L4 >.dann L5-<.dann W1~< 



Wenn L4 <,dann L5~>,dann W1~> 




• 6 

Fig. 5 Sensor rea^rt in 360^ , je nach Krafteinleitung 
- Anspruch 1.b,3,4, 




Schnitt A:A 
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ZUSAMMENFASSUNG 

1 .Beladungssensor fQr Fahrzeuge und Anhanger jeder Art 
dadurch gekennzeichn t, 

daG Oberladungen und / Oder richtige Beladungszustande optlsch und akustisch angezeigt werden 
kdnnen. 

Die Anzeige erfolgt In den Bereichen Systemkontrolle, und / oder normaler Beladungszustand und / Oder 
voll beladen ,und / oder uberladen , und / oder einseitig beladen. 

Die Erfassung der zu messenden Grille erfolgt an einem oder mehreren MeSpunkten, mittels einem Oder 
mehreren Sensoren , 

insbesondere von : 

a. Lasersensoren in Verbindung mit geeigneten Verstarkungs- und Auswertegeraten bei der die 
Messung von Winkeln proportional zur Krafteinleitung erfolgt. 

b. Lasersensoren die aile auf einen Gegenstand wirkenden Krafle in Ihrer Summe zur Anzeige brinaen 
( 360* Sensor ). ^ 



2. Beladungssensor nach An.:.pruch 1. bei der die Messung von Distanzwegen proportional zur 
Krafteinleitung erfolgt. 

3. Sensoren nach Anspnjch 1 und 2 , bei dem der Laser zur Erhohung der Genauigkeit und / oder der 
Einbauvariante mit Hilfsmittein (Verstarkern . Spiegeln , Linsen ,usw.) ausgestattet ist. 

4. Sensoren nach Anspruch Ibis 3 die nicht in Fahrzeugen eingebaut sind. 

5. Sensoren nach Anspmch 1 bis 4 die in abgewandelter Form andere zu messende GroBen darstellen 
kennen. 




